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に対応した 2 つの部分システムに非干渉化できることを示している o H∞コントローラの導出において車両モデルの



















(3) 線形化されたモデルは，主要な 4 つのモード(ヒープ，ロール，ピッチ，ワープ)の内，適当な相似変換によっ
て(ヒープ，ピッチ)モードと(ロール，ワープ)モードが完全に非干渉化されることを示した。
(4) 非干渉化された線形モデルに対し，モデルの不確かさを考慮したロバスト制御を H∞制御理論を用いて構成し，
その性能をシミュレーションによって検証した。
(5) 得られた制御系を実際の商用車に実装し，走行実験によってその性能が良好であることを検証した。
以上得られた結果は，先端的な制御理論をきわめて複雑な機械動力学系に適用することによってその有効性を示し
た。また，制御系を商用車に実装することによってその効果を実証した点で，シミュレーションにとどまっていたこ
の分野の水準を一歩超えたものである。よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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